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Elektromotor ischer Antrieb 
Stand der Technik 

Die Erfindung geht aus von einem elektromotor ischen Ajatrieb nach der 
Gattung des Anspruchs 1. Ein aus dem DE-GM 88 11 966 bekannter An- 
trieb ist als elektromotor ischer Verstellantr ieb fur Fensterheber 
Oder Schiebedacher konzipiert. Zur Erfassung der Drehzahl und der 
Drehrichtung des Antriebs sind zwei Hall-Sensoren vorgesehen, die 
Signale an eine in einem separaten Gehause untergebrachte Motorsteu- 
erelektronik abgeben. Die Hall-Sensoren stehen mit einem Geberrad in 
Wirkverbindung, das direkt auf der Antr iebswe 1 le aufgebracht ist. Um 
eine feste Verbindung zu ermoglichen/ ist hierzu auf der Antriebs- 
welle eine von der Rundform abweichende Form oder eine Riffelung 
vorgesehen. Dies hat aber den Nachteil, daB die Antr iebswelle und 
die Sensoreinheit genau aufeinander abgestimmt werden mlissen. Die 
Sensoreinheit ist dann jeweils nur fiir einen vorgegebenen Antrieb 
verwendbar. Ferner sind zusatzliche Schritte bei der Herstellung der 
Antr iebswelle notwendig. 
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Vorteile der Erfindung 

Der er f indungsgemaOe elektromotorische Antrieb mit den kenazeichnen- 
den Merkmalen des Anspruchs 1 hat demgegeniiber den Vorteil, daB die 
Sensoreinheit in leicht variierbarer Weise fiir verschiedene Wellen- 
durchmesser verwendbar ist. Die Welle selbst braucht zur Befestigung 
der Sensoreinheit nicht besonders vorbereitet oder abgeandert zu 
werden. Die Sensoreinheit kann mit Hilfe von einfachen und preisglin- 
stigen Bef estigungsarten angebracht werden. Wird das Geberrad mit 
Hilfe eines Formschlusses auf der Distanzhiilse befestigt, so ist in 
einfacher Weise mit Hilfe eines Sicherungsr ings eine spielfreie 
axiale Positionierung mbglich. Die Permanentmagnete des Geberrads 
bzw. die Hall-Senso ren der MeCeinr ichtung konnen in radialer oder 
axialer Richtung angeordnet werden. Dadurch ist eine einfache Anpas- 
sung der Anordnung der MeCe inrichtung an die kons truktiven Gegeben- 
heiten des elektromotor ischen Antriebs mbglich, Zum Beispiel konnen 
hierbei in einfacher Weise die Steckerkontakte der MeBeinr ichtung in 
unterschiedlichen Richtungen angeordnet werden. 

Durch die in den Unteransprlichen aufgefiihrten MaBnahmen sind vor- 
teilhafte Weiterbildungen des im Anspruch 1 angegebenen elektro- 
motorischen Antriebs mbglich. 

Zeichnung 

Ausf uhrungsbeispiele der Erfindung sind in der Zeichnung dargestellt 
und in der nachf olgenden Beschreibung naher erlautert. Es zeigen die 
Figur 1 einen elektromotor ischen Antrieb, Figur 2 eine Antriebswelle 
mit einem in FormschluG angebrachten Geberrads, Figuren 3 und 4 je- 
weils eine Einzelheit, Figur 5 eine radiale Anordnung der Hall-Sen- 
soren und Figur 6 eine Draufsicht auf ein Kunststof f polrad mit 
Kunststoff gebundenen Magne tpar tikeln . 
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Beschreibung der Ausf uhrungsbeispiele 

Figur 1 zeigt einen elektromotorischen Antrieb 10, der einen Kommu- 
tatormotor 11, ein Statorgehause 12, wenigstens einen Permanent- 
magneten 13 und eine Antr iebswelle 14 enthalt. Die Welle 14 tragt 
einen Konunutator 15 sowie einen Anker 16, der im Magnetfeld des Per- 
manentmagneten 13 rotieren kann, Auf dem Konunutator 15 gleiten Blir- 
sten 17, liber die ein Strom zur nicht gezeigten Ankerwicklung 
fliefit. Die Biirsten 17 sind an einem Bur s tenhal ter 13 befestigt, der 
verdrehfest gegenuber dem Statorgehause 12 im Antrieb 10 angeordnet 
ist. Der Burstenhal ter 18 weist einen, vorzugsweise als Steckvor- 
richtung ausgefiihrten elektrischen AnschluB 19 auf, der mit einer 
Anordnung 20 kontaktierbar ist. Zur Verbindung der Anordnung 20 mit 
in der Figur 1 nicht dargestell ten Stromzuf uhrungslei tungen oder mit 
einem anderen Gehause 27 ist an der Anordnung 20 eine aus dem Anbau- 
teil 25 Oder aus dem Statorgehause 12 herausf uhrende zweite Steck- 
vorrichtung 28 angeordnet. 

Auf der Antr iebswelle 14 ist zwischen dem Kommutator 15 und der An- 
ordnung 20 eine Impulsgeberanordnung 30 befestigt, die mit einem 
Hall-Schalter 31 in Wirkverbindung steht. Der Hall-Schal ter 31 ist 
mit Hilfe eines Tragers 3^2 mit der Anordnung 20 verbunden. Die Im- 
pulsgeberanordnung 30 besteht aus einer fest auf der Antr iebswelle 
14 befestigten Distanzbuchse 33 und einem wiederum auf dieser dreh- 
fest angeordneten Polrad 34. Urn eine drehfeste Anordnung zu errei- 
chen, ist das Polrad 34 auf der Distanzbuchse 33 in Form eines Prefl- 
sitzes aufgepreCt oder aufgeklebt. Die Distanzbuchse 33 hat die Auf- 
gabe eines Riickschluflr ings fur den Magnetkreis, der zur Verstarkung 
des Magnetfeldes dient. 
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In der Figur 2 ist eine verdrehfeste Anordnung des Polrads 34a auf 
der Distanzbuchse 33a mit Hilfe eines Formschlusses dargestellt. 
Hierzu konnen in besonders einfacher Weise die in den Figuren 3 und 
4 dargestellten Varianten der Distanzbuchse 33a bzw. des Polrads 34a 
verwendet werden. Um einen Formschlufl und somit eine Verdrehsicher- 
heit in radialer Richtung der Antr iebswelle 14 zu erreichen^ ist das 
Polrad 34a an einer Stelle seines AuBenumf angs abgeflacht. Diese 
Abflachung 37 des Polrads 34a steht mit einer an der Innenwand des 
Polrads 34a vorgesehenen Abflachung 38 in Verbindung, Die beiden 
Abflachungen 37 und 38 sind dabei so aufeinander abgestimmt , dafl das 
Polrad 34a auf der Distanzbuchse 33a in radialer Richtung spielfrei 
aufsitzt. Um ferner auch in axialer Richtung der Antriebswelle 14 
gesehen eine spielfreie Posi tionierung des Polrads 34a auf der Di- 
stanzbuchse 33a 2u erhalten, ist ein Sicherungsring 40 auf der An- 
triebswelle 14 montiert und preflt das Polrad 34a gegen einen An- 
schlag, z. B. den Kommutator 15. 

Bei der Ausbildung des Antriebs nach der Figur 1 ist der Hall-Schal- 
ter 31 in aixialer Richtung des Polrads 34 angeordnet. Er liegt somit 
auf einer Parallelen zur Antriebswelle 14. Das Polrad 34 weist auf- 
grund der in ihm in bekannter Weise angeordneten Permanentmagne te 41 
eine Magne tf eldorientierung bezogen auf den Hall-Schal ter in axialer 
Richtung parallel zur Antriebswelle 14 auf. Ferner ist es aber auch 
moglich, wie in Figur 5 gezeigt, die Hall-Schal ter 31 in radialer 
Richtung^ bezogen auf die Antriebswelle 14, anzuordnen. Der 
Hall -Schal ter liegt dann annahernd parallel zu einer tangentialen 
Flache des magnetischen Polrads 34, das eine Magnetf eldorientierung 
in radialer Richtung aufweist. Die Magnetf eldor ientierung Icann wie- 
der durch einen Oder mehrere am Umfang des Polrads 34 angeordnete 
Permanentmagnete 41 erzielt werden. Es ist auch moglich, nicht nur 
mit einem Hall-Schalter 31, sondern, wie in Figur 5 gezeigt, auch 
mit mehreren, z. B. zwei Hall-Schaltern zu arbeiten, wodurch dann in 
einer einfachen Weise eine Drehrichtung erkannt werden kann. 
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Als Polrad kann auch ein Kuns tstof f korper 43 mit Kunststoff gebunde- 
nen Magnetpartikeln 44, sogenannte Plastof erri te verwendet werden. 
Der elektromotorische Antrieb eignet sich besonders vorteilhaft als 
Verstellantrieb fur Fensterheber oder Schiebedacher . 
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Elektromotorischer A,ntrieb 
Z u s amme n f a s s ung 

Bei einem elektromo tor ischen Antrieb (10) ist auf einer Antriebswel- 
le (14) eines Kommutatormotors (11) eine Di s tanzbuchse (33) und dar- 
auf ein Polrad (34) angeordnet. Das Polrad (34) steht in Wirkverbin- 
dung mit einem Hall-Sensor (31). Zur einfachen, aber drehfesten Be- 
festigung des Polrads (34) ist dieses auf der Dis tanzbuchse (33) 
aufgepreBt Oder aufgeklebt. Ferner ist es auch moglich^ beide Telle 
mit Hilfe eines Formschlusses in radialer Richtung drehsicher auf- 
einander anzuordnen. Mit Hilfe eines Sicherungs ringes (35) wird eine 
axiale Fixierung erreicht. 
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Ajisprliche 

1. Elektromotorischer Antrieb (10), insbesondere fur ein Kraftfahr- 
zeug, mit einem Konunutatormotor (11) und mit einer Antriebswelle 
(14), 2u deren Drehzahl- und/oder Drehr ichtungser f assung mindestens 
ein Hall-Sensor (31) und ein auf der Antr iebswelle (14) angeordnetes 
magnetisches Polrad (34) zusammenwirken, dadurch gekennzeichnet , daB 
auf der Antr iebswelle (14) eine Dis tanzbuchse (33) drehfest aufge- 
setzt ist und dafl das Polrad (34) auf der Distanzbuchse (33) aufge- 
preQt Oder aufgesteckt ist. 

2, Elektromotorischer Antrieb (10), insbesondere fur ein Kraftfahr- 
zeug, mit einem Kommutatormotor (11) und mit einer Antr iebswelle 
(14), zu deren Drehzahl- und/oder Drehrichtungserf assung mindestens 
ein Hall-Sensor (31) und ein auf der Antriebswelle (14) angeordnetes 
magnetisches Polrad (34) zusammenwirken, dadurch gekennzeichnet , dafl 
auf der Antriebswelle (14) eine Distanzbuchse (33) drehfest aufge- 
setzt ist und dafi das Polrad (34) auf der Distanzbuchse (33) aufge- 
klebt ist. 
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3. Elektromotorischer Antrieb (10), insbesondere flir ein Kraftfahr- 
zeug, mit einem Kommutatormo tor (11) und mit einer Antr iebswelle 
(14), zu deren Drehzahl- und/oder Drehr ichtungse r f assung mindestens 
ein Hall-Sensor (31) und ein auf der Antr iebswelle (14) angeordnetes 
magnetisches Polrad (34) zusammenwirken, dadurch gekennzeichnet , dafl 
auf der Antr iebswelle (14) eine Dis tanzbuchse (33) drehfest aufge- 
setzt ist und daB das Polrad (34) auf der Distanzbuchse (33) mit 
FormschluB befestigt ist, 

4. Antrieb nach Anspruch 3, dadurch gekennzeichne t , daB die Distanz- 
hiilse (33a) am Aufienumfang eine Abflachung (37) und das Polrad (34) 
an der Innenseite eine an der Abflachung (37) anliegende Abflachung 
(38) aufweist. 

5. Antrieb nach Anspruch 3 und/oder 4, dadurch gekennzeichnet , dafl 
das Polrad (34a) mit Hilfe eines Sicherungsr ings (40) in seiner 
axial zur Antr iebswelle (14) ausger ichteten Position fixiert ist. 

6. Antrieb nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet , daB das Polrad 
(34a) an einem Anschlag anliegt. 

7. Antrieb nach einem der Ansprliche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet , 
daB das magnetische Polrad (34) aus einem Kuns tstof f kbrper (43) mit 
Kunststoff gebundenen Magnet-Partikeln (44) besteht. 

8. Antrieb nach einem der Ansprliche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet , 
daB das Polrad (34) aus einem nichtmagnetischen Grundkorper besteht, 
in den Permanentmagnete (41) eingesetzt sind. 

9. Antrieb nach einem der Ansprliche 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet , 
daB der Hall-Sensor (31) in radialer Richtung, bezogen auf die An- 
triebswelle (14), angeordnet ist. 
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10. Antrieb nach einem der Anspriiche 1 bis 8, dadurch gekennzeich- 
net, daB der Hall-Sensor (31) in axialer Richtung. bezogen auf die 
Antriebswelle (14), angeordnet ist. 




BNS0OC(D:<0E 9008935U1> 



ROBERT BOSCH GMBH. ^Jj^tgafc 
Antrag vom 19.6.199(1 
"Elektromotor ischer 



2/2 






